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В кватернионной постановке [1] рассмотрена кинематическая зада-
ча оптимальной переориентации твѐрдого тела (космического аппара-
та (КА)). Управлением является вектор абсолютной угловой скорости 
КА, заданный своими проекциями на оси связанной системы коорди-
нат. Необходимо построить управление, переводящее КА из заданного 
произвольного начального углового положения в требуемое конечное 
положение. Функционал качества управляемого процесса характери-
зует затраты времени (задача быстродействия, управление ограничено 
по модулю) или затраты энергии на процесс переориентации (в этом 
случае время переориентации полагается фиксированным, а на вели-
чину управления ограничений не наложено).  
С помощью принципа максимума Л.С. Понтрягина сформулированы 
дифференциальные краевые задачи 8-го порядка. Получены законы 
оптимального управления, удовлетворяющие необходимым условиям 
оптимальности. Для численного решения дифференциальных краевых 
задач оптимальной переориентации КА была составлена программа на 
языке программирования Java, алгоритм которой является комбинаци-
ей методов Рунге-Кутта и модифицированного метода Ньютона. При-
ведены примеры расчѐтов для различных значений параметров задачи. 
Построены графики изменения компонент кватерниона, характеризу-
ющего ориентацию КА относительно инерциальной системы коорди-
нат, и компонент вектора абсолютной угловой скорости КА (управле-
ния). Установлены свойства и закономерности процесса оптимальной 
переориентации КА. 
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